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This Bachelor thesis contains a description of a bridge type track shifter model, with the 
introduction including an analysis of the whole work. The first task describes the look 
and layout of individual parts of the track shifter model. There is also a description of 
the AS-Interface database, as well as a section with representations of the sensors and 
actuators of the track shifter. The fifth part describes the PLC software configuration, 
and is followed by a section dealing with the errors found in the AS- Interface database. 
After a description of the track shifter’s control program, the seventh section underlines 
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Cílem této práce je seznámit se s mechanikou modelu překladače, následně doplnit 
chybějící snímače a akční členy modelu překladače a sestavit příslušnou softwarovou 
konfiguraci pro řídicí PLC. Dalším úkolem je vytvořit testovací aplikaci komponentů 
modelu, která zjistí, zda všechny komponenty modelu překladače fungují správně, 
a dále navrhnout laboratorní úlohu pro studenty. Předposledním úkolem je vytvořit 
vizualizaci modelu překladače. Na závěr je nutné ověřit funkci celého modelu 
překladače a sestavit příslušnou technickou dokumentaci. 
 
1.1 Rozbor práce 
V prvním kroku bude prozkoumán již zhotovený model překladače. Zjistí se, co na 
modelu chybí a co se musí dodělat, aby model překladače fungoval správně. Musí 
se vyzkoušet, zda modely překladače komunikují s PLC a jestli fungují všechny hotové 
části, popřípadě opravit nedostatky. Hlavním úkolem první části je nastudovat všechny 
funkce modelu překladače, parametry jednotlivých připojených částí překladače, 
parametry sběrnice AS-Interface a parametry PLC. 
 
V dalším kroku mají být doplněny chybějící komponenty, aby model překladače 
fungoval správně. Na model je třeba přidělat snímače zjišťující, zda se bedýnka nachází 
v určených pozicích. Dále snímače, které zjišťují vyjetí ramena překladače ven 
z vozíku. Na model překladače je také nutné přidělat elektromagnet, jenž uchopí 
bedýnku. Jako poslední budou zhotoveny přesné boxy na ukládání bedýnek, a to 
z důvodu zabezpečení pozice jednotlivých bedýnek. Dále je zapotřebí vymyslet způsoby 
uchycení nových komponentů a jejich správného umístění. 
 
K modelům překladače má být vytvořena softwarová konfigurace zjišťující 
komunikaci PLC s modelem překladače. V programu RSLogix 5000 má být přidán 
procesor, zdroj, vstupní a výstupní karty a karta AS-Interface master, ke které je 
připojen přes sběrnici AS-Interface model překladače. Karta AS-Interface master 
zařizuje komunikace všech komponentů na sběrnici. Do RSLogix 5000 nemusí být 
zadány jednotlivé komponenty, stačí pouze správně nakonfigurovat AS-Interface kartu 
a přiřadit správné adresy modulům. AS-Interface master jednotlivé periferie rozpozná. 
 
Jako další bude vytvořena testovací aplikace komponentů modelu překladače. 
Aplikace by při startu programu měla zjistit, zdali nejsou nastaveny čtyři bity příznaků, 
které signalizují chybu na sběrnici. Jsou-li tyto příznaky nastaveny, nelze vykonávat 
činnost modelu překladače a program by měl skočit do podprogramu, kde se budou 
testovat chyby, které mohly nastat. Aby bylo možné testovat chyby, budou se muset 
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záměrně vytvořit např. odpojením napájecího napětí. Při zjištění konkrétní chyby, bude 
chyba odstraněna a program opětovně spuštěn. 
 
V dalším úkolu se vytvoří vzorová úloha pro studenty. Úloha bude naprogramovaná 
v programu RSLogix 5000. Na této úloze bude ověřena funkčnost modelu překladače. 
A v budoucnosti má zároveň sloužit jako zkušební úloha pro ovládání modelu 
překladače. Úloha bude značně zjednodušená, aby ji studenti dokázali naprogramovat 
za tři vyučující hodiny. 
 
Posledním krokem je popis vizualizace modelu překladače v FactoryTalk View 
Studio. Vizualizace slouží k ovládání a informování o stavu modelu překladače. 
Vizuální části musejí být navrženy v grafickém editoru, popřípadě přímo v programu 





2 ZÁKLADNÍ SEZNÁMENÍ S MODELEM 
PŘEKLADAČE 
2.1 Součásti modelu překladače 
 
 
Obrázek 1 Model překladače 
Obrázek 1 znázorňuje celkový model překladače, jeho jednotlivé komponenty a 
jejich rozmístění. Základní rám modelu překladače je zhotoven z hliníkových profilů 
o rozměrech 30x30 mm, tyto profily jsou do sebe sešroubovány. Na rám je upevněna 
lišta pro moduly sběrnice AS-Interface. Moduly stačilo pouze nasunout do této lišty. 
Dále zde byla vytvořena kolejnice pro pohyb vozíku překladače, viz Obrázek 2. Aby 
vozík nevyjel z krajních pozic, byly na konce kolejnice připevněny indukčností snímače 
871C. Pro zjištění pozice vozíku je instalován odporový lankový snímač WPS-MK77, 
který je zapojen do odporového převodníku na proud PX310. Převodník byl přiveden 
do modulu AC 5222. Pod kolejnicí se nachází přesné pozice pro uložení bedýnek. 
Nad každou pozicí bedýnky byly umístěny indukčnostní snímače IEB3004, které slouží 
k přesnému zastavení vozíku nad bedýnkou. Tyto snímače byly připojeny do modulu 
AC 5210, který byl připojen na sběrnici AS-Interface. 
 
 Vozík překladače byl vybaven dvěma motory od firmy Mega, jeden motor (typ 
267-0125) pro pohyb vozíku a druhý motor (typ 267-0781) pro ovládání ramena 
překladače, viz Obrázek 4. Motory byly připojeny do dvou motorových modulů 
3RK1400-1NQ01-0AA4, viz Obrázek 4. Motorové moduly mají dva vstupy a jeden 
výstup. Ke vstupům byly připojeny tři snímače, dva pro zjišťování krajních poloh 
ramena překladače a třetí snímač, optický snímač OBT500, pro zjišťování, zda se 
na určené pozici nacházejí bedýnky. K výstupům byly připojeny motory, které potřebují 
přídavného napájení. Toto napájení bylo přiděláno na lištu z přední strany překladače, 
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viz Obrázek 3. Na rameno překladače byl připevněn elektromagnet. Elektromagnet byl 
připojen k modulu AC5214, do kterého je přivedeno černým dvoulinkovým kabelem 
napájení 24 V ze zdroje. K modulu AC5214 jsou také připojeny dva snímače, jeden pro 
zjištění krajní pozice vozíku a druhý pro zjištění pozice bedýnky. Na modelu překladače 
byl umístěn modul tlačítka, jedno zelené pro spuštění běhu programu a druhé červené 
pro zastavení programu.  
 
Všechny komponenty překladače jsou napájeny ze zdroje, který je napájen 115/230 
V AC, viz Obrázek 3. Ke zdroji napětí je připojena sběrnice AS-Interface, která 
se připojuje do programovatelného automatu. 
 
 










Obrázek 4 Vozík modelu překladače 
2.2 Blokové schéma 
 
Obrázek 5 Blokové schéma celkového modelu překladače 
 
Obrázek 5 zobrazuje blokové schéma kompletního zapojení modelu překladače. 
K hlavnímu napájecímu zdroji je připojena sběrnice AS-Interface, která vede do všech 
modulů. Model překladače je touto sběrnicí propojen s programovatelným automatem, 
jenž je připojen přes UTP kabel se síťovou kartou v PC. Od hlavního zdroje jsou také 
vedeny napájecí kabely na svorkovnici, a odtud dále pokračují na zdroj napětí 




Z hlavního napájecího zdroje vede sběrnice AS-Interface do analogového modulu 
AC5222. Na tento modul je připojen analogový převodník odporu na proud 0-20 mA. 
Na převodník je přímo připojen lankový snímač polohy vozíku. Lanko ze snímače je 
připevněné k vozíku, při jehož pohybu se lanko odvíjí ze snímače, a tím vzrůstá odpor 
uvnitř snímače. 
 
Z modulu AC5214 pokračuje sběrnice AS-Interface do modulu AC5214, na který je 
připojen elektromagnet a snímač polohy první bedýnky a jeden koncový snímač dráhy 
vozíku. Modul AC5214 obsahuje dva digitální vstupy a dva digitální výstupy. Z důvodu 
napájení eletromagnetu bylo do modulu AC5214 přivedeno napájení z napájecího 
zdroje 24V. 
 
Sběrnice AS-Interface dále pokračuje do modulu AC5210, na který je připojeno 
osm snímačů. Modul AC5210 obsahuje celkem osm digitálních vstupů.  
 
Sběrnice AS-Interface z modulu AC5210 vede do modulu tlačítek a odtud pokračuje 
do AS-Interface karty. AS-Interface master je zásuvný modul v PLC. 
 
Z hlavního napájecího zdroje vede druhá sběrnice AS-Interface do motorových 
modulů. Tyto moduly jsou opět napájeny napětím 24 V, a to z důvodu napájení motorů. 
Motorové moduly obsahují jeden digitální výstup a dva digitální vstupy. K výstupům 
jsou připojeny motory, ke vstupům snímače pro snímání polohy ramena a přítomnosti 
bedýnek. Motorové moduly jsou připevněny uvnitř vozíku, viz Obrázek 4. 
 
2.3 Adresace modulů AS-Interface 
Každý modul připojený ke sběrnici AS-Interface používá speciální adresu. Tyto adresy 
jsou uloženy v nezávislé paměti ve slavu. Jednotlivé adresy se nesmějí shodovat. 
Při shodě adres funguje pouze jeden modul a druhý hlásí chybu. K modulům lze připojit 
adresační přístroj, který umí nejen zjistit adresu, ale i nastavit modul na určitou adresu. 
 
Tabulka 1 adresace AS-Interface modulů 
AS-Interface moduly Adresa 
motorový modul 1-3RK1400-1MQ03-0AA4 1 
motorový modul 2-3RK1400-1MQ03-0AA4 2 
modul tlačítek AC2086 3A 
modul AC5214 5A 
modul AC5210 6A/7A 




3 SBĚRNICE AS-INTERFACE 
Sběrnice AS-Interface [1] vznikla počátkem 90 let 20. století. Sběrnice AS-Interface je 
typu master-slave. Pracuje na nejnižší úrovni řízení. Sběrnice AS-Interface byla 
vytvořena z důvodu usnadnění zapojení jednotlivých komponentů přístroje, a také 
k nízkým nákladům. 
 
Ke sběrnici se připojuje jeden master a až 62 zařízení slave. Přenos dat probíhá po 
dvoužilovém žlutém vodiči, Obrázek 6, který má speciální profil, díky kterému nelze 
kabel otočit. Komunikace probíhá sériově. Přes tento kabel jsou také napájeny slavy. 
Maximální délka kabelu je 300 m. Ke sběrnici se dá připojit až 248 vstupů/výstupů. 
 
 
Obrázek 6 AS-Interface kabel [2] 
Sběrnice AS-Interface podporuje libovolnou strukturu sítě např. strom, hvězda 
nebo liniová struktura. 
 
Pro přenos dat se používá Manchester kód, který zajišťuje bezpečnou komunikaci. 
Nastane-li porucha na sběrnici, může být zpráva několikrát opakována, dokud se chyba 
neodstraní. Pevná délka telegramu se využívá ke kontrole správnosti přijatých dat. 
 
AS-Interface využívá plochý dvoužilový kabel k připojování svých jednotek, 
viz Obrázek 6. Průřez kabelů je 2x1,5 mm2. AS-Interface kabel je vybaven kódovací 
lištou, která slouží proti otočení kabelu, což zajišťuje správnou polaritu napájení. 
 
O hlavní komunikaci na sběrnici AS-Interface se stará master jednotka. V určitých 
intervalech vykonává čtení všech vstupů a výstupů. Zjišťuje také chyby Slave modulů. 
AS-Interface master podporuje přidání nového slavu za provozu a také výměnu 
chybných slavů. 
 
Podřízené jednotky masteru jsou slavy. Jsou to připojovací moduly, sloužící 
k připojení snímačů nebo akčních členů. Slavy můžou být jak vstupní, tak i výstupní. 
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Slavy jsou řízené pomocí AS-Interface masteru, který vysílá telegram. Telegram 
obsahuje adresu slavu. Jedna zpráva trvá 152s, to odpovídá více jak 6500 zpráv 
za jednu sekundu. Zpráva se skládá z volání masteru a odpovědi slavu. AS-Interface je 
velice odolné proti rušení z důvodu extrémně krátkých zpráv.  
 
Celá sběrnice AS-Interface je napájena stejnosměrným zdrojem 
se symetrickým  napětím 29,5 - 31,6 V. Jednotlivé senzory jsou napájeny 
24 V z modulů. Proud vstupující do AS-Interface je prakticky volitelný, doporučená 
horní hranice je 8 A. Nestačí-li napájení, lze přidat pomocné napájení pomocí černého 
kabelu. AS-Interface je systém typu PELV. 
 
Snímače a akční členy se připojují ke sběrnici přes konektor M8 nebo M12. Na pin 
č. 5 se připojuje GND a pin 1 slouží k připojení napájecího napětí U+, viz Obrázek 7. 








4 ELEKTROVÝZBROJ MODELU 
PŘEKLADAČE 
4.1  Komponenty modelu překladače 
PLC je vybaveno speciální AS-Interface master kartou BWU 1416 [4], viz Obrázek 8, 
od firmy Bihl-Wiedemann, která řídí slavy, stará se o komunikaci na sběrnici AS-
Interface, popřípadě zjišťuje chyby sběrnice. Ke kartě lze připojit až 62 slave zařízení. 
Karta je dále vybavena signalizací poruchy jednotlivých modulů. Ke kartě se připojuje 
model překladače pomocí dvouvodičového kabelu se zámkem proti otočení. 
 
Obrázek 8 Komunikační karta AS-Interface master [4] 
 
Model překladače je napájen AS-Interface zdrojem 115/230 V AC [5] s výkonem 120 
W, viz Obrázek 9. Tento zdroj je umístěn přímo na modelu překladače, viz Obrázek 3. 
Zdrojem jsou napájeny všechny moduly překladače. 
 
 






 Jmenovité napětí      115/230 V AC 
 Jmenovitá frekvence     47-63 Hz 
 Výstupní napětí      29,5-31,6 V DC 
 Výstupní proud       4 A 
 Účinnost         90% 




V modulu je přidělán zdroj, viz Obrázek 10, který napájí motorové moduly a modul 
s elektromagnetem. 
 
Obrázek 10 Zdroj napětí 24 V [6] 
Parametry zdroje: 
 Vstupní napětí    180-260 V 
 Vstupní kmitočet  47-63 Hz 
 Vstupní proud    0,5A/230 VAC 
 Účinnost       80% 
 Provozní teplota   -10 až 50 0C 
 Výstupní napětí   24 V DC 
 Výstupní proud    2,3 A 
 
 
Na modelu překladače jsou připojeny digitální moduly AC 5210 [7] a AC 5214 [8]. 
Modul AC 5210, viz Obrázek 11, umožňuje připojit až osm vstupních zařízení, přitom 
se chová jako dvě zařízení slave. Modul AC 5214, viz Obrázek 12, dovoluje připojit 
2 vstupy a dva výstupy. K těmto modulům se připojují digitální snímače přes konektor 
M12 x 1. 
 




                                Obrázek 12 Modul AC 5214 [8] 
      
Dále je zde umístěn analogový modul AC 5222 [9], viz Obrázek 13. Do modulu lze 
připojit dva analogové vstupy. 
 
Obrázek 13 Modul AC 5222 [9] 
 
K řízení motorů je použit motorový modul 3RK1400-1NQ01-0AA4 [10], viz 
Obrázek 14. Modul obsahuje dva vstupy, ke kterým jsou připojeny snímače. Modul dále 
obsahuje jeden výstup, k němuž je připojen motor. K modulu je přivedeno napětí 24 
V, které je potřebné k napájení motoru. 
 
Obrázek 14 Motorový modul 3RK1400-1NQ01-0AA4 [10] 
 
Na modelu překladače jsou umístěna tlačítka Start a Stop, viz Obrázek 15. Slouží ke 
spuštění překladače, popřípadě k nouzovému zastavení z důvodu jakékoliv chyby. 





Obrázek 15 Modul tlačítek AC 2086 [11] 
4.2 Snímače modelu překladače 
Na model překladače byly přidělány snímače IEB3004-BPKG/V4A/AS-514-TPS RT 
[12], viz Obrázek 16. Snímače jsou rozmístěny podél dráhy překladače a zajištují, aby 
překladač zastavoval přímo v určených polohách. Tyto snímače jsou napájeny 
24 V napětím. Snímače jsou indukčnostní, což znamená, že reagují na kovové 
předměty, proto byly vozíky opatřeny plíškem. Reakční vzdálenost snímače je 0 - 3,25 
mm. Těchto snímačů je na modelu překladače celkem osm. 
 
Obrázek 16 Indukčnostní snímač IEB3004 [12] 
 
 
Jako další snímače byly použity 871C-DE4NP12-E2 [13], viz Obrázek 17. Snímače 
jsou opět indukčnostní. Jsou rozmístěny na koncích dráhy a zajišťují, aby vozík nevyjel 
z krajní pozice. Snímače jsou napájeny 24 V a mají větší reakční vzdálenost, z důvodu 
včasného zastavení vozíku. 
 
Obrázek 17 Indukčnostní snímač 871C [13] 
Do pojízdného vozíku byl přidán difusní snímač OBT500-18GM60-E5-V1 [14], 
viz Obrázek 18. Slouží k určení, zda se pod vozíkem nachází bedýnka, kterou chceme 
přemístit. Snímač má dosah 0-500 mm. Krabičky byly označeny černou barvou, 
jelikož čidlo reaguje na černou barvu. Nachází-li se bedýnka pod vozíkem, snímač 




Obrázek 18 Optický difusní snímač OBT500 [14] 
Na pojízdný vozík byly také naistalovány snímače IS-3002-BPOG [15] proti 
vyjetí ramene překladače ven z dráhy, viz Obrázek 19. Tyto snímače jsou opět 
indukčnostní, tudíž musely být na rameno přidělány železné plíšky. Snímače mají 
malou reakční vzdálenost a jsou zapojeny do modulu 3RK1400-1NQ01-0AA4. 
 
Obrázek 19 Indukčnostní snímač IS-3002-BPOG [15] 
Poslední snímač připojený k modelu překladače je lankový snímač WPS-MK77 
[17], viz Obrázek 20. Snímač je analogový s odporovým výstupem. Snímač funguje 
naprincipu odvíjení lanka ze snímače. Lanko je připevněno k vozíku. Pozici vozíku 
udává délka odvinutého lanka. Snímač může měřit vzdálenost až 2,1 m. Aby snímač šel 
připojit na sběrnici AS-Interface, musí se nejdříve převést odpor na proud, k tomu 
slouží převodník PX310 [18]. Z převodníku vystupuje proud o hodnotě 0-20 mA. 
Ten se dále posílá do modulu AC5222, kde je zpracován. 
 




Obrázek 21 Odporový převodník PX310 
4.3 Pohony modelu překladače 
Pohon vozíku zajišťuje motor od firmy Mega typu 267-0125[19]. Motor je napájen 
napětím 24 V DC. Otáčky za převodovkou jsou 43 ot/min. Motor odebírá 0,15 A při 
zatížení. Tento pohon byl vybaven převodovkou s převodem 1:125. 
 
Na posuv ramene byl přidělán motor od stejné firmy typu 267-0781[19]. Motor je 
opět napájen 24 V DC. Motor má vetší převod, a tudíž otáčky za převodovkou 
jsou 7 ot./min. Při plném výkonu odebírá 0,07 A. K motoru bylo přiděláno ozubené 
kolečko, které pohybuje s ramenem směrem nahoru a dolů. 
 
 
Obrázek 22 Technický výkres motoru [19] 
4.4 Elektromagnet modelu překladače 
Na rameno motoru byl připevněn elektromagnet, který má sepnout, a tím uchopit 
krabičku k ramenu modelu překladače. Elektromagnet je navržen na 12 V DC, 
do elektromagnetu je přivedeno 24 V DC. Elektromagnet může být přetížen na dobu 
maximálně 45 s, napětím 24 V DC, poté se musí vypnout. U elektromagnetu bylo 
vyměněno jádro cívky, aby se zvýšila magnetická síla elektromagnetu. Elektromagnet je 
zapojen na výstup modulu AC5214. Do toho modulu bylo přivedeno napájení 24 V DC 




5 SOFTWAROVÁ KONFIGURACE PLC 
Než začneme psát program v programu RSLogix 5000 [20], musíme udělat softwarovou 
konfiguraci PLC. Ke správné konfiguraci PLC je třeba znát jaká je její hardwarová 
konfigurace. Přesný popis se nachází uvnitř každého modulu PLC. Podrobnosti 
o jednotlivých modulech lze nalézt v programu RSLinx Classic nebo na stránkách 
výrobce Allen-Bradley [21], kde je možné najít všechny potřebné katalogové listy, 
popřípadě přídavná zařízení, která lze kombinovat s příslušným PLC. 
 
Při konfiguraci se nejdříve zadává jaký má PLC rám. Jako další bod se nastavují 
jednotlivé moduly usazeny v rámu. V konfiguraci se musí zadat jako první modul 
procesor. PLC v laboratořích je vybaveno procesorem 1769 L32E s maximální 
uživatelskou pamětí 1,5 MB. Tento procesor je vybaven sériovou linkou RS232 a sítí 
EtherNet/IP. Procesor lze přepnout do tří módů, jeden programovací, druhý REM a třetí 
režim RUN. U procesoru se musí dále nastavit jeho revize, kterou lze najít v programu 
RS LinxClassic v položce Device Properties. Dále se nastavuje slot, na kterém 
se nachází procesor. V případě PLC v laboratořích to je slot číslo 1. 
 
Síťová karta je přímo integrována v procesoru. Karta má vždy přidělenou určitou IP 
adresu, přes kterou komunikuje s PC a okolními PLC. Tato IP adresa se zadává 
do programu RSLogix 5000. Síťová karta podporuje realtime I/O zprávy a výměnu 
jednotlivých zpráv. Komunikační rychlost karty je 10/100 Mbps. 
 
Dalším modulem, který je nutné přidat, je napájecí zdroj PLC. Tento modul 
se nachází na třetím slotu. Napájecí zdroj poskytuje 5 a 24 V DC. Na každou stranu 
od napájení lze umístit až 8 I/O slotů. 
 
PLC v laboratořích, viz Obrázek 23, jsou vybaveny speciální kartou AS-Interface 
master BWU 1416 od firmy Bihl-Wiedemann, která musí být také přidána. Tato karta 
se přidává kliknutím pravého tlačítka na Compact Bus Local, dále výběrem New 
module. K této kartě se přes sběrnici AS-Interface připojí model překladače. Ke kartě 
lze připojit až 62 slave zařízení. Karta obsahuje diagnostický sériový port RS232. 
 
Nakonec je třeba nakonfigurovat všechny vstupní a výstupní karty PLC, se kterými 
bude nutno pracovat. PLC je vybaveno jedním digitálním vstupním modulem, 
který obsahuje 16 slotů a každý je napájen 24 V DC. Dále PLC obsahuje jednu vstupní 
kartu, která také obsahuje 16 slotů. A také obsahuje jednu analogovou kartu 
vstupně/výstupních slotů. U modelu překladače není zapotřebí ani jedné karty, 
protože model překladače se připojuje pouze do karty AS-Interface master, která 




PLC v laboratořích jsou modulární, to znamená, že lze připojit další přídavné 
moduly, či lze odpojit již instalované moduly. Jednotlivé moduly jsou přidělány na lištu. 
Pro ověření správné funkce modulů jsou vybaveny signalizačními ledky. Procesor 
obsahuje paměťovou kartu, na kterou lze nahrát program obsluhy. 
 
 




6 TESTOVACÍ APLIKACE KOMPONENTŮ 
MODELU PŘEKLADAČE 
Karta AS-Interface master je vybavena detekcí chyb na sběrnici [22]. K tomu slouží tzv. 
příznaky, které se nastaví do logické 1 v případě chyby na sběrnici. Tyto příznaky lze 
nalézt v datech ASi_Input.Data 0.12-15. Zde se nacházejí příznaky FO,F1,F2 a F3. 
 
Význam jednotlivých bitů: 
 F0 -ConfigError     0=Config OK    1=ConfigError 
 F1 – APF        0=AS-I power OK  1=AS-I powerfail 
 F2 – PeripheryFault    0=PeripheryOK   1=PeripheryFault 
 F3 – ConfigurationActive 0=ConfigActiv   1=ConfigInActiv 
 
 
Nastane-li jedna z těchto chyb, program se nevykoná, skočí do podprogramu, ve 
kterém se tyto chyb postupně odhalí a vypíší do předem připravených proměnných. 
Z těchto dat poté může obsluha modelu překladače vyčíst potřebné informace a opravit 
případné chyby. 
 
Na Obrázku č. 22 je znázorněn podprogram stav_ASI. Na zjištění chyb v celé 
sběrnici AS-Interface byl přidán podprogram Mailbox, který dostane určité parametry 
a ty poté vyhodnotí a odpoví na ně. Mailbox pracuje s takzvanými command request 
a command response. V katalogovém listu [24] musí programátor vyhledat jednotlivé 
chyby, které chce ověřit, ty poté zapsat pomocí instrukce MOV do command request 
v Mailboxu. Mailbox chybu vyhodnotí a zapíše do command response.  
 
Jelikož je zapotřebí zjišťovat více chyb, musí se jednotlivé odpovědi od Mailboxu 
ukládat pomocí instrukce COP do předem připravených proměnných. V případě modelu 
překladače se proměnné jmenují podle funkcí v katalogu. Aby nenastala kolize 
v programu, byly použity časovače. Dokud časovač časuje, nemůže se do Mailboxu 
nahrát nový požadavek. 
 
V podprogramu se řeší základní chyby sběrnice. Jako první parametr se zadává 
getlist [24]. Tento příkaz zjistí jednotlivé aktivní slavy, detekované slavy a projektované 
slavy. Funkce také na posledních bytech vypíše stav AS-Interface jako např. 
Config_OK nebo Periphery_OK.  
 
Další příkaz je get_delta [24]. Tento parametr zjistí, na kterém slavu nastala chyba. 




Na modelu překladače byla vytvořena fiktivní chyba, u modulu řízení motorů byly 
zadány dvě stejné adresy. Tuto závadu vyhodnotí funkce read_duplicate_addr [24]. 
Nastane-li taková chyba, Mailbox vyhodnotí všechny slavy, a poté určí ty, které mají 
špatnou adresu. 
 
Jako poslední funkci, kterou řeší program je read_fault_detector [24]. Tato funkce 
zjišťuje napětí na sběrnici AS-Interface. Prověřuje, není-li špatná zem, popřípadě 
problémy s napájení 24V. 
 
Do programu by se samozřejmě dalo vypsat více funkcí, ale v případě modelu 
překladače postačují pouze tyto zmíněné funkce. Na Obrázku 20 je pouze část 
programu, protože program se dále opakuje, jen se mění hodnoty v instrukci COP 




Obrázek 24 Podprogram Stav AS-Interface 
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7 SOFTWAROVÁ VÝBAVA 
7.1 Popis programu RSLogix 5000 
RSLogix 5000 je program od firmy Rockwell Automation. Program ovládá více jazyků 
např. ladder, STL a funkční bloky. Na levé straně programu se nachází Controller 
organizer [20], který obsahuje záložky Controller File Name, Tasks, Motion Groups, 
Trends, Data Types a I/O Configuration. Program se nachází v záložce Tasks. 
Konfiguraci PLC lze nastavit v záložce I/O Configuration. Při běhu programu si lze 
prohlédnout jednotlivé proměnné v Controlleru, zde se také dají přidávat či jinak různě 
upravovat proměnné. Nad částí Controller Organizer lze najít záložky pro ovládání 
chodu programu. V záložkách je možné spustit program. U záložek se nacházejí 
kontrolní ledky, které informují o právě probíhajícím stavu programu. Jednotlivé 
programy se píší do pravé střední části RSLogix. Nad pravou střední částí se nachází 
jednotlivé funkce programu. 
7.2 Program modelu překladače 
Pro model překladače byl vytvořen program, který testuje funkčnost všech komponentů 
modelu překladače. Program je psán programovacím jazykem ladder. Jedná 
se o grafický programovací jazyk. Jazyk je strukturován do příček, na každé příčce jsou 
uvedeny podmínky, za kterých se příčka provede. Při spuštění programu jsou všechny 
příčky aktivní a vykonává se pouze ta, ve které jsou splněny všechny podmínky. 
V ladderu lze vytvořit podprogramy. Při skočení do podprogramu stále běží hlavní 
program. 
 
Program pro model překladače je rozdělen do více podprogramů, což napomáhá 
lepší orientaci v programech. Program obsahuje hlavní program MainRoutine, 
ze kterého lze skočit do podprogramu na přemístění první bedýnky. V programu 
na přemístění první bedýnky se řeší přesunutí bedýnky ze snímače C1 na pozici C8. 
Dalšími podprogramy jsou přemístění druhé, třetí a čtvrté bedýnky, v těchto 
programech se řeší opět přemístění bedýnek pouze z jiných pozic uložení. Zastavení 
programu je řešeno v dalším podprogramu. Model překladače se zastaví při stisknutí 
červeného tlačítka. Další podprogram byl vytvořen pro čtení hodnot z analogového 
čidla a jejich následné ukládání do proměnné. Pro čtení hodnot z analogového snímače 
se musí do RSLogixu přidat program Mailbox, který již byl naprogramovaný od firmy 
Allen Bredley.  Pro vizualizaci modelu překladače je vytvořen podprogram vizualizace. 
Jako poslední podprogram je vytvořen stav AS-Interface. Nastane-li chyba na sběrnici 
AS-Interface, lze ji pomocí podprogramu stav AS-Interface najít. 
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7.3 Hlavní program MainRoutine 
 
Obrázek 25 Vývojový Diagram MainRoutine 
Vývojový diagram, viz Obrázek 25, obsahuje popis hlavního programu MainRoutine. 
Z blokového diagramu vyplývá, že nastane-li chyba na sběrnici AS-Interface, nelze 
spustit modul překladače. Nastane-li chyba, program skočí do podprogramu stav AS-
Interface. Při stisknutí zeleného tlačítka se skočí do prvního podprogramu na přemístění 
první bedýnky. Z podprogramu přemístění první bedýnky se dále skočí do podprogramu 
přemístění druhé bedýnky, tímto způsobem se skáče do té doby, než se přemístí všechny 
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bedýnky. Při stisknutí červeného tlačítka se skočí do podprogramu zastavení programu, 
kde se vynulují hodnoty proměnných na nulu a ukončí se všechny dosud probíhající 
operace. Po stisku červeného tlačítka se ukončí všechny podprogramy. Část hlavního 
programu je zobrazena níže, viz Obrázek 26. 
 





7.4 Podprogram přemístění první bedýnky 
 
Obrázek 27 Vývojový diagram přemístění bedýnky 
 
Obrázek 27 znázorňuje vývojový diagram podprogramu přemístění první bedýnky 
z pozice snímače C1 na pozici snímače C8. Operátor zahájí start programu stiskem 
zeleného tlačítka. Po stisku zeleného tlačítka se spustí vozík směrem k čidlu C1, viz 
Obrázek 1. Sepne-li se snímač C1, vypne se pohon jeřábu vpřed. Poté se provádí 
kontrola přítomnosti bedýnky pod snímačem C1. Nenachází-li se bedýnka 
pod snímačem C1, program čeká na vložení bedýnky. Po vložení bedýnky se spustí 
rameno překladače směrem dolů. Sepne-li se snímač na zjišťování dolní polohy ramena, 
vypne se pohon ramena modulu překladače a zapne se elektromagnet. Po zapnutí 
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elektromagnetu se bedýnka přichytí k ramenu překladače. Poté se spustí rameno 
překladače směrem nahoru. Dosáhne-li rameno horní pozice, sepne se pohon jeřábu 
směrem k čidlu C8. Po přijetí jeřábu na snímač C8 se vypne pohon vozíku a sepne 
se rameno překladače směrem dolů. Po dosáhnutí ramena dolní pozice se vypne 
napájení elektromagnetu, a to má za následek uložení bedýnky do určené pozice. Poté 
se opět spustí rameno směrem nahoru a provede další přemístění bedýnky z pozice C2 
na C7. Takto program probíhá do té doby, než se přemístí všechny bedýnky. Při najetí 
vozíku do krajních pozic se musí bezpodmínečně zastavit pohon překladače, v případě 
nezastavení vozíku hrozí poškození modelu překladače. Obrázek 28 zobrazuje 
podprogram přemístění první bedýnky. Podprogramy pro přemístění dalších bedýnek 
jsou stejné, akorát mají jiné parametry snímačů a proměnných. 
 
Obrázek 28 Část podprogramu přemístění první bedýnky 
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7.5 Podprogram na zastavení běhu programu 
 
Obrázek 29 Podprogram pro zastavení běhu programu 
Obrázek 29 zobrazuje vývojový diagram zastavení všech pohybů modelu 
překladače. Při zmáčknutí červeného tlačítka stop musí program zastavit v kterékoli 
pozici. Po druhém stisku červeného tlačítka se musí bedýnka uložit na pozici snímače 
C1, to platí pouze v případě, je-li bedýnka přichycena k ramenu překladače. Z 
vývojového diagramu, viz Obrázek 29, vyplývá, že při zmáčknutí červeného tlačítka 
stop se spustí časovač, který dočasuje po jedné sekundě. Před dočasováním časovače 
program nereaguje na stisk tlačítka stop. Po druhém stisknutí červeného tlačítka se 
spustí rameno překladače směrem nahoru, při dosažení horní pozice se zastaví pohon 
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ramena a spustí se pohon jeřábu směrem k čidlu C1. Při sepnutí snímače C1 se vypne 
motoru pro pohon vozíku a zapne se pohon ramena směrem dolů. Dosáhne-li rameno 
překladače spodní pozice, vypne se a zároveň s ním se vypne i elektromagnet. Po 
uložení bedýnky na první pozici jde opět stisknout zelené tlačítko start, kterým se 
program spustí od začátku. 
 








Obrázek 31 Vývojový diagram pro čtení hodnot z analogového snímače 
 
Obrázek 31 znázorňuje vývojový diagram podprogramu pro čtení hodnot z analogového 
snímače. Po spuštění programu je neustále čtena hodnota z odporového analogového 
snímače. Ke čtení hodnot je zapotřebí vložit program Mailbox, který je 
již naprogramovaný od firmy Allen-Bradley. Nejdříve je zapotřebí uložit hodnotu pro 
čtení vstupů na sběrnici AS-Interface do programu Mailbox. Poté se musí nastavit bit 
mailbox1.start. Po spuštění se vyhodnotí jednotlivé stavy a parametry se uloží 
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do mailbox1.response. Jelikož se hodnoty ukládají do dvou proměnných o velikosti 
1 Bajt, je zapotřebí tyto Bajty spojit do proměnné typu INT, k čemuž složí instrukce 
BTD. V instrukci BTD se zadává zdroj parametrů uložiště, kam se má hodnota vložit, 
od jakého bitu se má začít číst a kolik bitů se má vzít. Hodnoty z analogového snímače 
nabývají hodnot od 0 do 20000. 
 




8.1 Popis programu vizualizace 
 
K modelu překladače je vytvořena vizualizace v programu FactoryTalk View Studio 
[23]. FactoryTalk View Studio je grafický program od firmy Rockwell Automation. 
Program FactoryTalk View Studio je propojen s RSLogix 5000, tudíž všechny 
proměnné z programu model překladače se zobrazí ve vizualizaci. Tyto proměnné lze 
využít k nastavení parametrů vizualizace. 
 
 V levé části programu se nachází okno Explorer, ve kterém lze editovat celý vytvořený 
projekt, viz Obrázek 33. Zde se nachází první složka Systém, ve které lze nastavovat 
různé parametry simulace např. čtení hodnot proměnných. Dále se zde nachází složka 
Graphics, ve které je uložena vizualizace, jednotlivé obrázky vizualizace a již vytvořené 
objekty.  Dále se zde nachází položky jako Alarms, Information, Logic and Control, 
Data Log, RecipePlus a nakonec záložka pro konfiguraci PLC. Než se vytvoří 
vizualizace, musí se nastavit komunikace s PLC, a tím načíst všechny proměnné. Při 
tvoření vizualizace se používá horního panelu, kde se nachází prvky pro kreslení. 
Ve spodní liště se nachází chybové hlášky programu. 
 
Obrázek 33 Program FactoryTalk View Studio 
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8.2 Vizualizace modelu překladače 
Obrázek 34 znázorňuje vizualizaci modelu překladače. Grafické prvky byly vytvořeny 
v programu CorelDraw. Ve vizualizaci jsou znázorněny snímače, vozík, rameno 
překladače, bedýnky, boxy pro uložení bedýnek, elektromagnet a informační panel. 
 
 
Obrázek 34 Vizualizace modelu překladače 
 Ke snímačům modelu překladače stačilo pouze přiřadit správné proměnné. Snímače 
v log 1 jsou barvy oranžové a v log 0 jsou šedé. Aby se pohyboval vozík modelu 
překladače, musely být do horizontální polohy přiřazeny hodnoty z odporového 
analogového snímače. V informačním panelu se nachází také okénko, které signalizuje 
polohu vozíku v cm. Přepočet analogové hodnoty na cm se provádí v RSLogixu pomocí 
instrukcí SUB a DIV. Jelikož není známá přesná pozice ramena, musí se při každém 
spuštění ramena spustit časovače. Jeden časovač pro sjíždění ramena a druhý pro vyjetí 
ramena. Poté stačí pouze ramenu přidělit na vertikální pozici hodnoty z časovače. 
Rameno se musí také posouvat i horizontálně, což lze zajistit nahráním hodnot 
z odporového analogového snímače do záložky horizontální pozice. Pro správné 
zobrazování bedýnek se musí nastavit proměnné v záložce viditelnost. Elektromagnet je 
při zapnutí znázorněn oranžovou barvou a pří vypnutí šedou barvou. Tudíž bylo 
zapotřebí nastavit v záložce Color správné proměnné. Elektromagnet se opět pohybuje 




Obrázek 35 Vývojový diagram podprogramu pro vizualizaci 
 
 Pro vizualizaci byl vytvořen podprogram, viz Obrázek 36. V podprogramu 
se nastavují jednotlivé pomocné proměnné a také jsou zde implementovány časovače 
pro zjištění pozice ramena. Tento podprogram běží souběžně s hlavním programem. 










9 VZOROVÁ LABORATORNÍ ÚLOHA 
Zadání: 
Zeleným tlačítkem zahájí operátor chod programu. Vozík překladače se přemístí 
na polohu snímače c1, pod kterým se nachází první bedýnka. Pomocí snímače c10 
se zjistí přítomnost bedýnky. Snímač je v log. 0, nachází-li se bedýnka v určené pozici. 
Je-li vozík na pozici c1, spustí se rameno překladače směrem dolů. Pomocí 
elektromagnetu se přichytí bedýnka k vozíku. Po upevnění bedýnky k elektromagnetu 
se spustí rameno překladače směrem nahoru. Krajní polohy elektromagnetu určují 
snímače c11 a c12. Vozík bedýnku přepraví na pozici snímače c8, kde ji uloží. 
Červeným tlačítkem stop se program zastaví v kterékoli pozici. Při druhém zmáčknutí 
červeného tlačítka stop se bedýnka uloží do první pozice. Vjede-li vozík do krajní 
pozice c0 nebo c9 musí se zastavit. Jako bonus si můžete vyzkoušet přemístit ostatní 
bedýnky z polohy c2 na c7, dále z polohy c3 na c6 a nakonec z c4 na c5. 
 
Tabulka 2 Seznam vstupů a výstupů 
název proměnných typ prom. význam proměnných I/O karty 
cerven_tlacitko DI zastavení programu ASi_Input.Data[0].3 
zelene_tlacitko DI spustí jeřáb ASi_Input.Data[0].2 
cervena_led DO indikace chyby ASi_Output.Data[0].1 
zelena_led DO indikace spuštění programu ASi_Output.Data[0].0 
jerab_vpred DO rozjetí motoru vpřed k snímači c1 ASi_Output.Data[0].4 
jerab_vzad DO rozjetí motoru vzad k snímači c8 ASi_Output.Data[0].5 
rameno_dolu DO spuštění ramena dolů ASi_Output.Data[0].8 
rameno_nahoru DO spuštění ramena nahoru ASi_Output.Data[0].9 
pozice_ramena_dole DI rameno je dole, snímač c11 ASi_Input.Data[0].8 
pozice_ramena_nahore DI rameno je nahoře, snímač c12 ASi_Input.Data[0].10 
magnet_zapnut DO zapnutí elektromagnetu ASi_Output.Data[1].8 
zacatecni_pozice DI snímač c0 ASi_Input.Data[1].10 
konecna_pozice DI snímač c9  ASi_Input.Data[1].3 
cidlo_bedýnky DI snímač c10 ASi_Input.Data[0].4 
snimac_c1 DI snímač c1 ASi_Input.Data[1].11 
snimac_c2 DI snímač c2 ASi_Input.Data[1].4 
snimac_c3 DI snímač c3 ASi_Input.Data[1].6 
snimac_c4 DI snímač c4 ASi_Input.Data[1].0 
snimac_c5 DI snímač c5 ASi_Input.Data[1].2 
snimac_c6 DI snímač c6 ASi_Input.Data[1].5 
snimac_c7 DI snímač c7 ASi_Input.Data[1].7 




Funkční schéma laboratorní úlohy: 
 







Prvním úkolem bylo seznámit se s modelem překladače. Model překladače 
po připojení k PLC fungoval dle předpokladů. Překladače jsou celkem dva, jeden nebyl 
zcela kompletní, chybělo mu dodělat pojízdný vozík.  
 
Dalším úkolem bylo navrhnout a doplnit snímače a akční členy modelu překladače. 
Na modely překladačů byly přidány snímače, které zjišťují krajní pozice ramena 
překladače. Problém byl snímače usadit přesně k ramenu, a to z důvodu krátké reakční 
vzdálenosti. Rameno je vyrobeno z plastu, který se ohýbá, a tudíž nedrží stálou polohu, 
což také není nejlepší pro správnou funkci snímače. Aby se dala zjišťovat poloha 
bedýnek pod ramenem, byl přidělán optický snímač. Jelikož optický snímač reaguje 
na světlé barvy, byly bedýnky načerněny a u snímače se použila obrácená logika 
spínání. K ramenu byl připevněn elektromagnet, který přichycuje bedýnky k ramenu. 
Tento elektromagnet byl vytvořen z cívky a železného jádra. Elektromagnet je 
konstruován na 12 V. Na modelu překladače je 24 V. Z tohoto důvodu se zahřívá, toto 
přepětí lze nechat na max. 45 s, poté se elektromagnet odpojí. Aby vozík ukládal 
bedýnky do správné polohy, byly pod dráhou překladače vytvořeny úložné boxy, do 
kterých bedýnky zajedou. Na každém modulu jsou celkem čtyři bedýnky. Na druhém 
modelu překladače byly zapojeny ještě motorové moduly. Aby indukčnostní snímače 
fungovaly, byly na vozíky přidělány plíšky.  
 
V programu RSlogix 5000 byla sestavena PLC konfigurace. Do programu byly 
zadány jednotlivé parametry modulů PLC. U PLC nebyly využity všechny I/O karty, 
stačila pouze AS-Inetrface master. 
 
Dále byla sestavena testovací aplikace komponentů modelu překladače. 
Do programu byl nahrán Mailbox, který již vytvořil výrobce AS-Interface masteru. Dále 
byl zhotoven podprogram, který testuje chyby modelu překladače. Nastane-li nějaká 
chyba, program se nespustí, ale skočí do podprogramu stav_ASI, kde se postupně 
zjišťují jednotlivé chyby. 
 
Následně byl zhotoven program modelu překladače. Na tomto programu byla 
ověřena funkčnost překladače. Program přemísťuje bedýnky z jedné strany modelu 
překladače na druhou. Při stisknutí tlačítka se zastaví celý program. Program dále čte 
hodnoty z odporového analogového snímače. V programu je ošetřena situace, kdy vozík 






Dalším úkolem bylo vytvořit vizualizaci v programu FactoryTalkView Studio. 
Vizualizace funguje dle reálného modelu překladače. Vizualizace je ovšem značně 
zpožděná oproti reálnému modelu překladače. To může být způsobeno rychlostí PC 
nebo přenášením dat mezi programy RSLogix a FactoryTalkView Studio. Pro 
vizualizaci byly použity obrázky vytvořeny v programu CorelDraw.  
 
Posledním úkolem bylo sestavit vzorovou laboratorní úlohu pro studenty. Úloha 
byla značně zjednodušena z důvodu časové náročnosti. Studenti si na úloze vyzkouší 
práci s AS-Interface sběrnicí. K úloze bylo vytvořeno vizuální schéma modelu 
překladače. 
 
Oba překladače jsou plně funkční. V budoucnosti by se mohla opravit rychlost 
posuvu ramena, a to vyměněním motoru s převodovkou 1:125. Dále by se mohly 
dodělat koncové snímače, aby rameno nevyjíždělo z krajních poloh, při chodu ramena 
směrem nahoru hrozí poškození modelu překladače. Model překladače se může 
v budoucnosti doplnit o LCD display, na kterém by se zobrazovala vizualizace. Přes 
tento display by se měl dát ovládat celý model překladače. Na model překladače by se 
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